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(§) CAMERA VIDEO D'EFFETS SPECIAUX. 



(57) L'invention propose une camera video munie de 
moyens de teiemetrie (8 a 12) qui fournissent parallelement 
a Timage une information relative a la distance de chacun 
des points filmes d'une imaqe. Une clef de decoupe caicu- 
I6e sur rinformation relative a la distance peut etre calculee 
de la meme maniere qu'une clef de chrominance sans utili- 
ser de fond colore. 
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Camera video d'effets speciaux 

L'invention se rapporte a une camera video d'effets speciaux, et 
en particulier a une camera de television permettant de faciliter certains 
5 effets speciaux. 

Une camera video serf a filmer des sequences d'images video, 
(.'utilisation de la sequence d'image vid6o, notamment lors d'emission de 
television, necessite differents traitements. Parmi les traitements connus, les 

10 effets speciaux servent a modifier la sequence d'images filmees afin 
d'ajouter ou de supprimer des details plus ou moins importants sur les 
images. Pour faciliter certains traitements et autoriser une utilisation en 
direct, differents precedes sont connus. 

Une technique utilise I'incrustation & I'aide d'une clef de 

15 chrominance (connu en anglais sous le nom de chroma-key). Cette 
technique utilise un fond de scene colore, par exemple en bleu ou en vert, et 
la detection de la couleur du fond permet d'isoler un ou plusieurs sujets en 
temps reel par detection de la chrominance exacte au niveau d'un 
melangeur video. Ce procede est tres largement utilise en television et en 

20 cinema pour changer le fond devolution des sujets filmes. II est egalement 
connu d'avoir recours a plusieurs couleurs simultanement pour faire de la 
double incrustation d'image ou reperer les angles de prise de vue afin de 
recreer virtuellement un decor. 

Cette technique est tres satisfaisante dans son ensemble bien 

25 qu'elle comporte un certain nombre d'inconvenients. Parmi les 
inconvenients, un premier inconvenient est lie a la couleur du fond qui ne 
doit pas etre utilisee sur les sujets et qui change la couleur de I'eclairage. Un 
deuxieme inconvenient concerne les effets de bord c'est a dire le 
changement de la couleur au niveau de la transition entre le sujet et le fond. 

30 Un troisieme inconvenient concerne le masquage partiel d'un sujet lorsque le 
fond incruste le necessite. Un quatrieme inconvenient est tout simplement lie 
a Tobligation de tourner dans un studio specifiquement equipe. 

II existe des solutions pour minimiser ou supprimer tous les 
inconvenients precites. Cependant certaines de ces solutions sont 

35 couteuses et ne sont pas utilisables en direct ou font apparaitre des defauts 
visibles. Le gommage complet du fond d'une scene filmee en exterieur est 
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une operation longue qui necessite un traitement image par image et 
Pappreciation d'un operateur. 

L'invention propose une camera video qui permet de s'affranchir 
5 du fond colore en permettant une utilisation en direct d'une meme qualite. 
Pour supprimer le fond colore, la camera est munie de moyens de telemetrie 
qui fournissent parallelement a Pimage une information relative a la distance 
de chacun des points filmes d'une image. Ainsi, un melangeur video pourra 
utiliser une clef de decoupe calculee sur Pinformation relative a la distance 
10 de la meme maniere qu'une clef de chrominance sans utiliser de fond colore. 

L'invention est un systeme de camera video comprenant des 
moyens d'acquisition d'image pour fournir un flux d'images video et des 
moyens de telemetrie pour fournir parallelement a au moins une image et 
pour chaque point de la au moins une image une information relative a la 
15 distance entre la camera et le point sujet correspondant au point de Pimage. 

Preferentiellement, les moyens de telemetrie comprennent : une 
source intermittente de lumiere non visible, un capteur d'image fonctionnant 
dans la gamme de lumiere non visible de la source intermittente, un 
obturateur place devant le capteur d'image fonctionnant dans la gamme de 
20 lumiere non visible, des moyens de synchronisation pour synchroniser 
Pobturateur et la source intermittente, et des moyens de traitement pour 
transformer Pinformation de luminosite en information relative a la distance. 

L'invention sera mieux comprise, et d'autres partrcularites et 
25 avantages apparaTtront a la lecture de la description qui va suivre, la 
description faisant reference aux dessins annexes parmi lesquels : 
la figure 1 represente une camera selon l'invention, 
les figures 2 a 4 illustrent le principe de fonctionnement de 

Pinvention, 

30 la figure 5 montre un circuit de calcul de distance selon Pinvention, 

la figure 6 illustre une variante du principe de fonctionnement, 
la figure 7 illustre un mode d'utilisation utilisant des parametres de 
fonctionnement differents, 

la figure 8 montre une variante de camera compacte selon 

35 Pinvention. 
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La figure 1 represente une camera video selon Tinvention qui 
comporte un objectif 1, incluant eventuellement un zoom, un premier 
separateur optique 2 et un deuxieme separateur optique 3 place dans un 
meme axe optique 14. Le premier separateur optique 2 est place entre 
5 Tobjectif 1 et le deuxieme separateur optique 3. Le premier separateur 
optique 2 comporte une surface dichroTque qui devie par exemple 
perpendiculairement a I'axe optique 14 les rayons infrarouges situes en 
dessous du spectre visible et reste transparent pour le spectre visible. Le 
deuxieme separateur optique 3 est un separateur a prisme connu 
10 comportant des couches dichroTques afin de separer la lumiere rouge, verte 
et bleue selon trois directions differentes. - 

Trois capteurs d'image 4, 5 et 6 de type CCD (de I'anglais Charge 
Coupled Device) sont places autour du deuxieme separateur optique 3 selon 
une technique connue afin de fournir respectivement des images rouges, 
15 vertes et bleues a un circuit de traitement d'image 7. Le dispositif de 
traitement d'image effectue tous les traitements et corrections necessaire a 
I'obtention d'une image de qualite professionnelle classique et fournit un flux 
d'image video. L'ensemble constitue du deuxieme separateur optique 3 des 
trois CCD 4 a 6 et du circuit de traitement d'image 7 forme des moyens 
20 d'acquisition d'image connus qui ne seront pas developpes plus en detail. 

Un capteur d'image infrarouge 8 est place a proximite du premier 
separateur optique 2 dans I'axe de deviation du separateur afin de prendre 
une image infrarouge correspondant a I'image filmee par les moyens 
d'acquisition d'image 3 a 7. Preferentiellement le capteur d'image infra rouge 
25 8 est un CCD du meme type que ceux utilises pour I'acquisition d'image afin 
d'avoir une image de meme resolution spatiale et afin de travailler avec un 
rayonnement infrarouge proche du visible qui se comporte comme de la 
lumiere visible a travers I'objectif. Afin de transformer Pimage infrarouge en 
information relative a la distance un obturateur 9 place entre le premier 
30 separateur optique 2 et le CCD 8 afin d'echantillonner le rayonnement 
infrarouge vu par le CCD 8. Une source infrarouge 10 eclaire la scene filmee 
de maniere pulsee et un circuit de synchronisation 11 synchronise 
I'obturateur 9, la source infrarouge 10 et le CCD 8 afin de realiser une 
integration optique de distance directement sur le CCD 8. L'obturateur 9 peut 
35 §tre realise sort avec des moyens mecaniques (par exemple un disque pilote 
par un moteur pas a pas) soit avec une valve optique. La source infrarouge 
10 est par exemple constitute d'un panneau de diodes infrarouges qui 
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emettent de la lumiere infrarouge proche de la lumiere visible, par exemple 
sur une longueur d'onde comprise entre 0,7 et 0,8 pm. Un circuit de calcul 
de distance 12 transforme les images infrarouges en information de distance 
en parallele avec le traitement d'image de sorte que pour chaque point d'une 
5 image une information de distance propre a ce point lui soit associee. 

La figure 2 explique le principe general du fonctionnement du 
dispositif de telemetrie utilise. Pour cette figure, on suppose que la camera 
filme un fond uniforme place a une distance d de la camera qui renvoie la 
lumiere infrarouge sans attenuation. La figure 2a represente I'eclairement 

10 pulse produit par la source infrarouge 10. La source 10 eclaire pendant la 
moitie d'une periode TIR. La figure 2b represente la lumiere infrarouge regue 
par Pobjectif 1 de la camera qui correspond a la lumiere infrarouge reflechie 
par le fond uniforme. La lumiere regue se trouve etre une lumiere pulsee de 
meme forme que la lumiere emise mais dephasee d'un temps egal au temps 

15 necessaire a la lumiere pour aller de la source infrarouge 10 au fond 
uniforme et du fond uniforme jusqu'a Tobjectif de la camera. Si la source 10 
et la camera sont dans un plan parallele au fond uniforme le retard Rt du 
train lumineux de la figure 2a par rapport a la figure 2b est 6gal a 2*d/c ou c 
est la vitesse de la lumiere. La figure 2c represente I'ouverture de 

20 I'obturateur 9 qui est synchronisee avec la source infrarouge 10. La figure 2d 
montre la lumiere infrarouge regue par le CCD 8 a travers I'obturateur. 
Durant le temps de prise d'image, le CCD va integrer la somme de lumiere 
regue et fournir une image uniforme (representative du fond uniforme) dont 
la luminosite integree par le capteur est relative a la distance. 

25 Sur la figure 3, la courbe 20 correspond au niveau de gris d'un 

point du CCD 8 en fonction de la distance d'un objet filme ayant une 
reflectivite ideale au rayonnement infrarouge de la source infrarouge 10. La 
courbe 21 correspond a I'attenuation de la lumiere en fonction de la 
distance. La courbe 20 correspond au produit d'un signal triangulaire de 

30 demi-periode D=c.TIR/4 par la courbe 21 . L'homme du metier peut voir que 
Tinformation de distance n'est pas absolue et depend elle-meme de la 
distance. Cependant, si Ton fonctionne avec une profondeur de champ egate 
a D, on s'apergoit que Tinformation de distance est quasi lineaire. 

Afin d'optimiser integration lumineuse faite au niveau du CCD 8, 
35 il est preferable d'avoir un nombre entier de periodes d'eclairement pendant 
la periode d'echantillonnage d'une image du CCD 8. On choisit par exemple 
une frequence d'eclairement multiple de la frequence trame et sous-multiple 
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de la frequence pixel. A titre d'exempleon prend par exemple une periode 
TIR egale a la frequence pixel c'est a dire a 13,5 MHz soit une periode TIR = 
74 ns. La distance D devient alors egale a environ 5,5 m, ce qui peut 
convenir dans certain cas. 
5 Cependant lorsque Ton filme une scene reelle, il est rare que tous 

les objets filmes aient une reflectivity ideale vis a vis d'un rayonnement 
visible ou invisible. Afin de s'affranchir des problemes dus a la reflectivite 
des objets filmes, il convient d'utiliser une image de reference sur laquelle on 
mesure la luminosite des objets constituant la scene sans se preoccuper de 

10 la distance. Une premiere solution consiste a effectuer la mesure de 
distance une image sur deux. Cependant, les CCD actuels peuvent etre 
utilises a des frequences d'6chantilIonnage d'image plusieurs fois 
superieures aux frequences images courantes qui sont de 50 ou 60 Hz. Ainsi 
selon un mode prefere de I'invention, le CCD 8 travaille deux fois plus vite 

15 que les CCD 4 a 6 qui servent a Tacquisition de Timage. 

La figure 4a represente temporellement Tacquisition des images 
visibles. Pendant une premiere periode T1, les CCD 4 a 6 realisent 
Integration d'une trame (ou d'une image si la camera fonctionne en mode 
progressif). Pendant une periode T2 qui suit la periode T1, les CCD 4 a 6 

20 fournissent en sortie la trame re9ue pendant la periode T1 et realise 
Tintegration de la trame suivante* 

La figure 4b represente I'ouverture de I'obturateur 9 qui reste 
ouvert pendant la premiere moitie de la periode T1 et qui realise un 
echantillonnage lumineux synchrone avec la source infrarouge 10 pendant la 

25 deuxieme moitie de la periode T1. II est a noter que pendant la premiere 
moitie de la periode T1, la source infrarouge 10 peut etre allumee soit de 
maniere continue, soit de maniere altemee. II est egalement possible que, 
pendant la premiere moitie de la periode T1, la source infrarouge 10 soit 
allumee en permanence et que I'obturateur 9 s'ouvre et se ferme de maniere 

30 alternee. Ce qui importe est d'avoir pendant la premiere moitie de la periode 
T1 une trame infrarouge de reference, c'est a dire independante de la 
modulation lumineuse realisee simultanement sur Pobturateur 9 et la source 
infrarouge 10. 

La figure 4c montre Tintegration lumineuse realisee par le CCD 8. 
35 Pendant la premiere moitie de la periode T1, le CCD 8 realise une 
integration dans Tinfrarouge de la trame RD1 correspondant a la trame 
integree pendant la periode T1. Pendant la deuxieme moitie de la periode 



BNSDOCIO <FR 2B32892A1_I_» 



2832892 



T1, le CCD 8 fournit les points correspondant a la trame RD1 et realise 
Integration d'une trame D1 incluant reformation de distance grace a la 
modulation lumineuse faite dans I'infrarouge, la trame D1 correspondant a la 
trame integree pendant la periode T1. Au cours de la premiere moitie de la 
5 periode T2, le CCD 8 fournit les points correspondant a la trame D1 et 
realise integration d'une trame RD2 dans I'infrarouge, la trame RD2 
correspondant a la trame integree pendant la periode T2. Au cours de la 
deuxieme moitie de la periode T2, le CCD 8 fournit les points correspondant 
a la trame RD2 et realise ['integration d'une trame D2 incluant I'information 

10 de distance grace a la modulation lumineuse faite dans I'infrarouge, la trame 
D2 correspondant a la trame integree pendant la periode T2. 

Bien que les trames RD1 et D1 (et les trames RD2 et D2) ne 
correspondent pas temporellement a la meme scene, on considere qu'elles 
correspondent toutes deux a la trame image integree pendant la periode T1. 

15 L'homme du metier comprendra que Ton peut inverser temporellement 
integration de ces deux trames. 

Pour conserver une trame qui ne comporte que information de 
distance, une technique simple consiste a diviser point par point la trame D1 
par la trame RD1. En effet, le niveau de gris des points de la trame RD1 peut 

20 s'exprimer ainsi : ng1 = P1*RP1+GS1 ou P1 est la puissance lumineuse 
emise par la source infrarouge 10, ou RP1 est un coefficient d'attenuation 
incluant la reflectivite et I'attenuation liee a la distance entre la source 10 et 
la point filme, et ou GS1 est la luminance naturelle du point dans le spectre 
infrarouge considere. Le niveau de gris d'un point de la trame D1 peut 

25 s'exprimer ainsi ng2 = P2*RP2*KM+GS2 ou P2 est la puissance lumineuse 
emise par la source infrarouge 10, ou RP2 est un coefficient d'attenuation 
incluant la reflectivite et I'attenuation liee a la distance entre la source 10 et 
le point filme, ou KM est le coefficient de distance lie a la modulation 
lumineuse entre la source 10 et I'obturateur 9, et ou GS2 est la luminance 

30 naturelle du point dans le spectre infrarouge considere. Si Ton effectue le 
rapporte ng2/ng1 on obtient le rapport (P2*RP2*KM+GS2)/( P1*RP1+GS1). 
Si Ton compare une image infrarouge naturelle avec une image infrarouge 
produite par eclairement infrarouge dans le spectre correspondant a une 
longueur d'onde comprise entre 0,7 et 0,8 pm, on s'aper$oit que Timage 

35 naturelle est tres faible et peut etre consideree comme negligeable. En 
negligeant la luminance naturelle, le rapport ng2/ng1 devient P2*RP2*KM/ 
P1*RP1. Or la puissance lumineuse infra P1 est egale a k*P2 avec k un 
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coefficient egal a 1 ou 1/2 suivant que Ton module ou pas la source 10 en 
gardant I'obturateur 9 ouvert. Par ailleurs, les trames RD1 et D1 
correspondent spatialement aux memes points du CCD 8. Si Ton considere 
que la scene evolue peu entre les trames RD1 et D1 on a alors RP1 = RP2. 
5 Le rapport ng2/ng1 est done sensiblement egal a KM/k. 

L'homme du metier peut penser que le calcul peut etre faux pour 
des faibles reflectivites d'objet. Or, dans la bande infra-rouge consideree, 
tous les objets presentent une reflectivite minimale qui est facilement 
recuperable avec des CCD car les CCD disposent d'une dynamique de 85 
10 dB ce qui permet d'avoir une resolution de 14 bits et done une precision 
suffisante pour les faibles niveaux de luminosite. 

La figure 5 montre un exemple de realisation du circuit de calcul 
de distance 12. L'entree du circuit de calcul 12 re?oit les donnees provenant 
du capteur d'image infrarouge 10 sous forme d'une succession de points 
15 constituant I'irnage precedemment integree par le CCD. Une memoire 30 
memorise les points provenant du CCD lorsqu'il s'agit d'une trame RDi e'est 
a dire une trame infrarouge de reference et restitue sur une sortie les points 
de la trame memorisee lorsque le CCD fournit une trame Di, e'est a dire une 
trame infrarouge representative de la distance. Un circuit de division 31 
20 dispose d'une premiere entree recevant la succession de points provenant 
du capteur d'image infrarouge 10 et d'une deuxieme entree connectee a la 
memoire 30. Le circuit de division 31 est preferentiellement realise a I'aide 
d'une table de correspondance, plus connue sous le nom de LUT (de 
Tanglais Look Up Table) qui fournit sur une sortie le resultat k.a/b ou 0 si b 
25 est egal a 0, a et b etant les valeurs presentes respectivement sur les 
premiere et deuxieme entrees. Lorsque le capteur d'image infrarouge 10 
fournit la succession de point correspondant a une trame Di, la memoire 30 
fournit de maniere synchronisee les points correspondant a la trame RDi de 
sorte que le circuit de calcul 12 re?oit simultanement sur ses deux entrees 
30 deux points situes a une meme place de I'image. Ainsi, la sortie du circuit de 
division 31 fournit pour chaque point de la trame reformation KM = 
k.ng2/ng1. Un tampon memoire 32 de type FIFO (de Tanglais First In First 
Out) est connecte a la sortie du circuit de division afin de synchroniser les 
donnees de distance avec les points d'image fournis par le circuit de 
35 traitement d'image 7. 

La figure 6 presente une amelioration possible du systeme en 
jouant sur la synchronisation. II a ete vu precedemment que Tinformation 
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relative a la distance correspond a une fonction cyclique de la distance. 
L'ideal est de travailler sur une zone lineaire ou quasi-lineaire de cette 
fonction. Or il s'avere que la zone situee a proximite de la camera est 
generalement libre de tout objet et ne necessite pas de contr6le de distance. 
5 La figure 6a represente I'eclairement pulse produit par la source 

infrarouge 10. La figure 6b represente la lumiere infrarouge recue par 
I'objectif 1 de la camera. La figure 6c represente I'ouverture de I'obturateur 9 
qui est synchroniser avec la source infrarouge 10. La figure 6d montre la 
lumiere infrarouge recue par le CCD 8 a travers I'obturateur. La figure 6e 
10 montre la courbe representative du coefficient de distance KM en fonction de 
la distance d*un objet filme. 

Un dephasage dT est introduit entre la periode d'eclairement de la 
scene et la periode d'ouverture/fermeture de I'obturateur 8. Le dephasage 
dT se soustrait au retard Rt indique precedemment. Ainsi on obtient un 
15 dephasage de la periodicite du signal KM egal a c.dT. Le dephasage dT est 
determine par la distance minimale Dm d'utilisation de la camera par la 
relation Dm = c.dT. Par distance minimale d'utilisation de la camera, il faut 
comprendre distance de la camera ou I'on est sur de n'avoir aucun element 
autre qu'un sujet a filmer. 
20 La figure 7 illustre un exemple de fonctionnement utilisant des 

periodes d'eclairement TIR differentes. La figure 7a represente une prise de 
vue en exterieure par une camera 100 realisee selon I'invention qui filme une 
scene delimitee par I'ouverture de I'objectif de la camera represente par les 
lignes 101 devant un batiment 102 qui limite la profondeur de champ. La 
25 prise de vue a pour objet de filmer deux personnages 103 et 104 qui 
evoluent dans une zone 105 devant le batiment 102. Dans cet exemple, une 
zone 106 placee entre le batiment 102 et la zone 105 ne peut etre controlee 
et des personnes 107 a 109 peuvent y evoluer pendant la prise de vue. 

La figure 7b montre la courbe representative de I'information de 
30 distance KM en utilisant une periode d'eclairement infrarouge TIR de 74 ns. 
La distance minimum Dm est par exemple fixee a 0,5 m. Une premiere zone 
de fonctionnement ou I'information KM est consideree proportionnelle a la 
distance est comprise entre Dm et D, avec D egal a environ 6 m, la 
periodicite etant d'environ 11 m. Dans I'exemple de prise de vue, on 
35 s'apercoit que la zone 105 se situe aux alentours de 6 m, que la zone 106 se 
situe aux alentours de 11,5 m et que le batiment se situe aux alentours de 
17 m. Pour pouvoir supprimer les personnages genants de la zone 106, une 
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clef de decoupage peut etre calculee a partir de reformation de distance par 
une simple comparaison a un seuil S1. Les parties de I'image qui sont 
enlevees par la clef de decoupe peuvent alors etre remplacees a I'aide d'une 
image de reference prise sans personnage dans la zone 105. L'image de 
5 reference peut egalement etre une image reconstitute a partir de quelques 
images prises juste avant la prise de vue sans les personnages 103 et 104. 

Dans le cas ou la prise de vue correspond a un reportage en 
direct pour la television, il est possible de supprimer les personnages 
circulant a I'arriere plan en ayant pris l'image de reference juste avant. Par 

10 contre, la suppression totale du batiment 102 ne peut pas se faire a I'aide 
d'une clef de decoupe calculee sur reformation de distance car reformation 
de distance KM est au meme niveau pour la zone 105 et le batiment 102. 

Par contre si Ton choisit une periode TIR de par exemple de 222 
ns, reformation KM en fonction de la distance correspond a la figure 7c. La 

15 premiere zone de fonction nement ou reformation KM est consideree 
proportionnelle a la distance est comprise entre Dm et D, avec D egal a 
environ 17 m. Si ron desire supprimer uniquement les personnages de la 
zone 106, on calcul une clef de decoupe a I'aide des seuils S2 et S3. Si ron 
veut supprimer en plus le batiment 102, il suffit de prendre en compte 

20 uniquement le seuil S2 pour la clef de decoupe. 

Preferentiellement, un r£glage manuel de la frequence 
d'eclairement infrarouge est prevu afin de pouvoir ajuster reformation de 
distance KM en fonction de la profondeurde champ. 

La camera presentee precedemment utilise une source infrarouge 

25 10 externe. Afin d'avoir une camera portable equipee selon I'invention, la 
source infrarouge peut etre fixee sur la camera, par exemple tout autour de 
robjectif. 

Afin de reduire la puissance d'illumination, il est egalement 
possible de n'eclairer que la scene filmee au travers de I'objectif. La figure 8 

30 represente une variante compacte de I'invention dans laquelle une source 
infrarouge 10b eclaire a travers I'objectif 1 de la camera. La source 10b est 
realisee a I'aide d'un reseau de diodes infrarouges munies de moyens de 
focalisation afin de fournir un faisceau de lumiere infrarouge dirige 
sensiblement dans une seule direction. Un separateur semi-reflechissant 15 

35 est place dans raxe de I'objectif entre I'objectif 1 et le premier separateur 
optique 2. Le separateur semi-reflechissant 15 comporte une lame qui laisse 
passer 80% de la lumiere et qui en reflechit 20%. Ainsi, 20% de la lumiere 
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infrarouge de ia source 10b est dirigee a travers I'objectif pour illuminer la 
scene filmee dans le spectre infra-rouge. La lumiere re?ue par les capteurs 
d'image se trouve attenuee de 20%. 

D'autres variantes de I'invention sont possibles. Selon 1'invention, 
5 le dispositif d'acquisition d'image est situe dans I'axe optique de I'objectif et 
le dispositif infrarouge se trouve dans un axe sensiblement perpendiculaire. 
Cet exemple de realisation presente I'avantage d'etre relativement compact. 
Cependant, il est tout a fait possible de ne pas avoir le dispositif d'acquisition 
d'image dans I'axe optique, I'important etant d'avoir des chemins optiques 
10 pour recuperer d'une part la lumiere visible et d'autre part la lumiere 
infrarouge. 

Selon les exemples decrits, deux separateurs sont utilises pour 
d'une part separer la lumiere infrarouge et la lumiere visible et d'autre part 
separer la lumiere visible en lumiere rouge, verte et bleue. Un seul 

15 separateur pourrait etre utilise et realiser la separation des quatre lumieres. 

Seion les exemples decrits, il est utilise de la lumiere infrarouge. 
Ce choix est dicte par la simplicity de realisation car il est possible d'utiliser 
un objectif standard. Toutefois, d'autres rayonnements non visibles, par 
exemple I'ultra violet ou tout autre type de rayonnement, pourraient etre 

20 utilises. Cependant, tous les rayonnements ne se comportant pas comme la 
lumiere visible, il faudrait avoir recours a des objectifs plus couteux 
permettant d'avoir sensiblement la meme focalisation pour le rayonnement 
visible et non-visible utilise. 

Selon les exemples decrits, deux images infrarouges sont prises 

25 pendant que Ton prend une image visible, la premiere image infrarouge 
servant de reference a la deuxieme image infrarouge pour calculer la 
distance. II est tout a fait possible d'inverser ces deux images. II est 
egalement possible d'utiliser un nombre d'images plus important afin de 
realiser un calcul plus complexe et plus precis. 

30 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme de camera video comprenant des moyens 

d'acquisition d'image (4 a 7) pour fournir un flux d'images video, caracterise 
5 en ce qu'il comporte des moyens de telemetrie (8 a 12) pour fournir 
parallelement a au moins une image et pour chaque point de la au moins 
une image une information (KM) relative a la distance entre la camera et le 
point sujet correspondant au point de I'image. 

10 2. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que 

les moyens de telemetrie comprennent : • 

- une source (10) intermittente de lumiere non visible, 

- un capteur d'image (8) fonctionnant dans la gamme de lumiere 
non visible de la source (10) intermittente, 

15 - un obturateur (9) place devant le capteur d'image fonctionnant 

dans la gamme de lumiere non visible, 

- des moyens de synchronisation (11) pour synchroniser 
I'obturateur et la source intermittente, et 

- des moyens de traitement (12) pour transformer ('information 
20 de luminosite en information relative a la distance. 

3. Systeme selon la revendication 2, caracterise en ce que 

la source (10) intermittente est une source de lumiere infrarouge. 

25 4. Systeme selon Tune des revendications 2 ou 3, 

caracterise en ce que la source (10) intermittente est placee a I'interieur de 
la camera. 

5. Systeme selon Tune des revendications 2 a 4, dans 

30 lequel les moyens d'acquisition d'image comprennent trois CCD (4 a 6), 
caracterise en ce que le capteur d'image (8) fonctionnant dans la gamme de 
lumiere non visible est un CCD du meme type que ceux utilises dans les 
moyens d'acquisition d'image. 

35 6. Systeme selon la revendication 5, caracterise en ce qu'il 

comporte un separateur optique (2) entre les moyens d'acquisition d'image 
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et un objectif (1), ledit separateur optique separant la lumiere visible et la 
lumiere non visible selon deux directions distinctes. 

7. Systeme selon la revendication 5, caracterise en ce que 
5 le capteur d'image (8) fonctionnant dans la gamme de lumiere non visible 

fonctionne a une frequence image double de la frequence image des CCD (4 
a 6) appartenant aux moyens d'acquisition damages. 

8. Systeme selon la revendication 7, caracterise en ce que 
10 le capteur (8) fonctionnant dans la gamme de lumiere non visible prend des 

premieres images en ayant I'obturateur ouvert et/ou la source intermittente 
allumee en continue et des deuxiemes images en ayant la source 
intermittente et I'obturateur s'ouvrant et se fermant plusieurs fois de maniere 
synchrone de maniere synchrone, les premiere et deuxiemes images etant 
1 5 alternees. 

9. Systeme selon la revendication 8, caracterise en ce qu'il 
y a un dephasage entre I'obturation de I'obturateur et la source intermittente 
lorsqu'iis fonctionnent de maniere synchrone. 

20 

10. Systeme selon Tune des revendications 2 a 9, 
caracterise en ce que les moyens de synchronisation comportent des 
moyens de reglage manuel agissant sur la vitesse d'obturation. 
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